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@ Me&vorrichtung zur Bestimmung der Richtung der Polarisationsebene von linear polarisiertem Licht 

@ Eine Me&vorrichtung zur Bestimmung der Polarisations- £ 
ebene von linear polarisiertem Licht umfa&t einen Schritt- 
motor (4) mit einer Hohlachse (3) und einer Ansteuerschal- 
tung (7), ein Polarisationsprisma (5) und einen elektroopti- 
schen Detektor (6). Das Licht wird durch die Hohlachse (3) 
und das Polarisationsprisma (5} auf den elektrooptischen 
Detektor (6) geienkt. Die Ansteuerschaltung (7) umfaBt 
Mittel zur Korrektur der Positionierungenauigkeit des 
Schrittmotors und ein aktives Dampfungsglied, das nach 
dem Artfahren einer Zielposition eingeschattet wird. 
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kurz wie moghch ^seia sationsr ichtung wird dabei 

ZurBesnmmungderPolansauon . ^ 

ein Uchtstrahl von jme ^^«ek?or S ana iysicrt 
Analysators und eines Strings verwendel , 
Als Analysator w.rd ^^2™S5Sie Intensitat 1 des 

das von dem Ucht durch "^7^hSf aS senen Lichtes 
durchdasPolansauonspnsmadurchge ^ 

PolarisationspnsmaundderPolansauo wob£ . J ^ 

fallenden Lichtes: 1 (a) - ^ "^ceine Konstante 
Intensitat am Strahlungsdetek or ^und Ceu> ist 
ist. Die Verteilung der Intensitat urn oa 
dabei in guter Naherung one Parabel Du c ^ 
des intensitatsm.n.mums laBt Mch die Fo^ ^ 

lu ng exakt b^f^.^i^STrichtung laBtsich 
kurve I (a) und damn die ™ a ™ at '°™ punkt * n um die 
rfnrch Messung von mindestens drei run«.ic 

verwenden : In dieser Mordmmg des 



vorrichtung zur B«ln«W^W^fSS^ 

eine MeBvorrichtung nach Agjg^S kann durch 
Drehung ^£"'^7^ kurz, typisch 
geeignete elektnsche ^nstewrui g 

?00 msec rWh^jJj-^; J SsS5ia«« um 
fi« dabei in 

Schwmgung erfolgt jjt P Scnwingung ist eme 

von etwa 100 msec. w anre ' 1 " p ,. ktrooDt i sc hen Detek- 
Messung der ^^J^SSS^ daher d,e 

Eingang ; eines ^ffi zur Wi, 

senrichtige Emkopplung auf den Emga g ^ 
mo tortreibers a emergen- eHeku^ ^ 
Schwmgung. Auf d.esewe,se ^ ^ Da ^ 



zung von etwa 1 : 100 und einen 8?^-—--- Schw ingung. Aut o.ese ^ mse£ Da dl£ 

veri enden. In dieser Anordnung wire *e . erford ^ ^ ^m^g^^^SJSg des Schrittmotors 

Genauigkeit erre.cht, d.e Z e it fu ■ flie r Benord . Gegen-EMK an der raw* . des Da mp- 

Polarisationsprismas l.egt jedoch in o Qhnehin anhegli steMt diese au « nrdSBflMt j ge Losung 
nung von mehreren Sekunden. 
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denen Stellungen "hebl.ch ^hneller ^mogn c ^ 

schnel.ere ^^^^jS&ftau direkt 
durch erreichen, daB das ane etrieben wird. 

durch die Achse ernes ■ Schrmmotor ^Jg™^ , eran . 

3ws«£S?=££ 

fehlerkomgienes Sc^t^tem um ^ rech . 55 

senschnttmotor mit 500 Volt *?"" 1 • Aufldsung von 



Ziel P osit.onen des P° lan -»™ ' H werden und damn 
rabel vetzichiel werden- Mil dee enmou 8 ^ 

*5^SS Si* PS3S5*- - 

mmdestens arei run^c « namit ist es ausrei- 

auch fur wenig prazise Stromqueller ' ,. 
ist es in der erfindungsgemaBen MeBvo 'T C ™ s a , h en 
Se e nd,eineeinfach^eistun^ 



Smet 6 ^^^ ^ ^ISSS-o der Erfindung gehen aus 

wird der Drehverste d „^e n =ng ines Ausfa , 

voSchtunKur Bestimmung der Richtung der Poiansa- 



Eichmessungen zuvor estge,- ... - tel . 
speichert. In e.nem Elhps orneter wira ^ D 
ler zur Positionierung des Analysators verwc 
beiwird das M.nimum der Imensuat JJ^**5. 
gefahren-Dazumussen m. ^ die Ver- 

m Der Erfindung liegt das Problem zugrunde. eine MeB- 
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tung. 

Fig. 3 zeigt eine Messung des Rotorwinkeis als Funk- 
tion der Zeit nach Ausfiihrung eines Schrittes. 

Von einer Lichtquelle 1, die z. B. ein Laser mit einem 
Polarisator ist, wird ein linear polarisierter Lichtstrahl 2 
ausgesandt. Der Lichtstrahl 2 durchquert eine Hohlach- 
se 3 eines Schrittmotors 4. Auf der Hohlachse 3 des 
Schrittmotors 4 ist als Analysator z. B. ein Polarisations- 
prisma 5 angeordnet. Der Lichtstrahl 2 durchquert das 
Polarisationsprisma 5 und trifft auf eine lichtempfindli- 
che Fiache eines eiektrooptischen Detektors6. Als elek- 
trooptischer Detektor 6 wird z. B. eine Silizium- Diode 
verwendet. UmfaBt die Lichtquelle 1 eine schwachere 
Lichtquelle als einen Laser, so wird als elektrooptischer 
Detektor 6 z. B. ein Photomultiplier verwendet. Der 
Schrittmotor 4 ist mit einer Ansteuerschaltung 7 verse- 
hen (s. Fig. 1). 

Die Ansteuerschaltung 7 umfaBt einen Mikrocompu- 
ter 71 (s. Fig. 2). In dem Mikrocomputer 71 sind als 
Ergebnis von Eichmessungen Fehlerkorrekturen fur die 
einzelnen Zielpositionen des Schrittmotors 4 gespei- 
chert. Ein Digital/ Analog-Wandler 72 wird von einem 
digitalen Signal des Mikrocomputers 71 angesteuert 
Der Digital/Analog-Wandler 72 gibt ein Analogsignal 
auf einen Eingang eines Differenzverstarkers 73. Der 
zweite Eingang des Differenzverstarkers 73 ist mit Null- 
potential verbunden. Der Ausgang des Differenzver- 
starkers 73 steuert einen Schrittmotortreiber 74 mit ei- 
ner Leistungsstromquelle an. Der Ausgang des Schritt- 
motortreibers 74 ist mit einer Phasenwicklung 75 des 
Schrittmotors 4 verbunden. 

An der Phasenwicklung 75 des Schrittmotors wird die 
Gegen-EMK abgegriffen und auf den Eingang eines 
Phasenanpassungsgliedes 76 gegeben. Das Phasenan- 
passungsglied 76 umfaBt z. B. einen invertierenden Ver- 
starker. Mit dem Phasenanpassungsglied 76 ist ein Tief- 
paBfilter 77 zur Unterdruckung hochfrequenter Storun- 
gen in Reihe geschaltet. Das TiefpaBfilter 77 ist uber 
einen ansteuerbaren Schalter 78 mit dem Ausgang des 
Digitalanalogwandlers 72 und dem Eingang des Diffe- 
renzverstarkers 73 verbunden. Der ansteuerbare Schal- 
ter 78 wird durch das digitale Signal des Mikrocompu- 
ters 71 angesteuert Nach dem Anfahren einer Zielposi- 
tion wird der Schalter 78 geschlossen und dadurch die 
Gegen-EMK phasenrichtig auf den Eingang des Diffe- 
renzverstarkers 73 gegeben. Solange die Gegen-EMK 
groBer als Nullpotential ist, wird der Schrittmotortrei- 
ber von einem von 0 verschiedenen Signal am Ausgang 
des Differenzverstarkers 73 angesteuert und dadurch 
wird die Schwingung des Rotors aktiv gebremst. In dem 
Blockschaltbild ist die Ansteuerung nur fur eine Phasen- 
wicklung dargestellt. Die Ansteuerung der anderen Pha- 
senwicklung in einem Zweiphasenschrittmotor erfolgt 
analog. 

In Fig. 3 ist als Funktion der Zeit t der Rotorwinkel x 
in Grad dargestellt. Als durchgezogene Linie ist der 
Einschwingvorgang fur einen Schrittmotor ohne Damp- 
fung dargestellt. Es zeigt sich eine deutliche Schwingung 
nach dem Anfahren der Zielposition, die mit einer 
Dampfungszeitkonstante von etwa 100 msec abklingt. 
Als gestrichelte Linie ist der Einschwingvorgang darge- 
stellt, wie er in einer erfindungsgemaBen MeBvorrich- 
tung erfolgt. In diesem Fall betragt die Dampfungszeit- 
konstante weniger als 1 0 msec. 
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der Polarisationsebene von linear polarisiertem 
Licht, 

— bei der ein Schrittmotor (4) mit einer Hohl- 
achse (3) und einer Ansteuerschaltung (7), ei- 
nem Analysator (5) und einem eiektroopti- 
schen Detektor (6) vorgesehen sind, 

— bei der der Analysator (5) auf der Hohlach- 
se (3) befestigt ist und der elektrooptische De- 
tektor (6) in Verlangerung der Hohlachse (3) 
so angeordnet ist, daB Licht durch die Hohl- 
achse (3) und den Analysator (5) auf den eiek- 
trooptischen Detektor (6) gelenkt wird, 

— bei der die Ansteuerschaltung (7) Mittel (71) 
umfaBt zur Korrektur zur Positioniergenauig- 
keit des Schrittmotors (4), 

— bei der die Ansteuerschaltung ein aktives 
Dampfungsglied (76) umfaflt, das nach dem 
Anfahren einer Zielposition eingeschaltet 
wird. 

2. MeBvorrichtung nach Anspruch 1, bei der in dem 
Dampfungsglied (76) aus jeder Phasenwicklung des 
Schrittmotors die Gegen-EMK abgegriffen wird 
und uber eine Phasenanpassung phasenrichtig auf 
den Eingang eines Schrittmotortreibers gegeben 
wird. 

3. MeBvorrichtung nach Anspruch 2, bei der das 
Dampfungsglied ein TiefpaBfilter (77) umfaBt, das 
hochfrequente Storungen des Schrittmotortreibers 
(74) unterdriickt. 

4. MeBvorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 

3, bei der ein Mikrocomputer vorgesehen ist, der 
uber einen Digital/Analog-Wandler (72) den 
Schrittmotortreiber (74) unter Berucksichtigung 
der Positionierungenauigkeit ansteuert und der 
nach dem Anfahren der Zielposition das Damp- 
fungsglied einschaltet. 

5. MeBvorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 

4, bei der als Analysator ein Polarisationsprisma (5) 
verwendet wird. 
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